MALI RECNIK

Autori: Aleksandar Veg, Goran Sinikovi¢, Emil Veg i Mladen Regodi¢

2
I
m

A ;::};,g

1
)

sepEEEEse

a ,._‘..:/‘/

hiag=mmpn

Autori: Aleksandar Veg, Goran Sinikovi¢, Emil Veg i Mladen Regodi¢




Prof. dr Aleksandar Veg
Doc. dr Goran Sinikovi¢
Asis. dr Emil Veg
Mladen Regodi¢

Mali recnik
MEHATRONIKE

Student:

Br. indeksa:

Datum:




Autori:

Prof. dr Aleksandar Veg
Doc. dr Goran Sinikovi¢
Asis. dr Emil Veg
Mladen Regodi¢

Mali recnik
MEHATRONIKE

Recenzenti:

Prof. dr Ljubomir Miladinovi¢, Masinski fakultet, Beograd
Prof. dr Stevan Stankovski, Fakultet tehnickih nauka, Novi Sad

Graficke ilustracije: Aleksandra Joksimovic¢

Izdavac:

Masinski fakultet Univerziteta u Beogradu
11120 Beograd, Kraljice Marije 16
Telefon: 011 3370 350, 3302 384
Telefaks: 011 3370 364

Za izdavaca:
Prof. dr Radivoje Mitrovi¢, Dekan

Predsednik komisije za izdavacku delatnist:
doc. dr Vladimir Buljak

Odobreno za stampu odlukom Dekana Masinskog fakulteta u Beogradu

Stampa:
Planeta Print, Igora Vasiljeva 33r, Beograd

Tiraz: 300 primeraka
ISBN

© Autori i Masinski fakultet u Beogradu
Zabranjeno preStampavanje i umnozavanje



Predgovor

Pred Vama je kombinovani udzbenik pod nazivom “Mali renik mehatronike”. Nastao
je kao plod ideje da se na veoma popularan nacin, a ipak dovoljno stru¢no i inZenjerski priblize
pojmovi sa kojima se svaki dan susre¢emo u oblasti Mehatronike.

Nastava iz ovog predmeta na Masinskom fakultetu u Beogradu izvodi se na specifi¢an nacin.
Predmet je izborni i svake godine ga slusa izmedu 200 i 250 studenata, koji dolaze sa veoma
skromnim znanjem iz ove oblasti, a ipak srazmerno velikom Zeljom da to znanje steknu tokom
kratkog jednosemestralnog kursa. Upravo zbog toga knjiga je podeljena u tri dela.

U prvom delu (poglavlja 2 i 3) dat je kondenzovani repetitorijum iz oblasti elektrotehnike, u
apsolutno minimalnom i neophodnom obimu, potrebnom za razumevanje daljih razmatranja.

U drugom delu (poglavlja 4-13) razmatraju se tri kljucna domena Mehatronike: Senzori
(poglavlje 9), Aktuatori (poglavlja 11, 12 i 13) i Kontroleri (poglavlje 14). Kona¢no u poslednjem
delu opisan je namenski kontroler (PLC-Programable Logic Controller) koji se koristi kao ucilo
uz predmet Mehatronika na Masinskom fakultetu u Beogradu. Ovaj kontroler je prilagoden
prema idejama nastavnika sa MaSinskog fakulteta, a proizveden u saradnji sponzora ovog
projekta i domace firme, specijalizovane za izradu industrijske elektronike ,,Discover Control”.
U poslednjem poglavlju knjige, osim opisa samog kontrolera, data je i matrica zadataka za
vezbu, koja treba da pomogne studentima u sustinskom upoznavanju sa ovom vrstom tehnike
i lakSem polaganju prakticnog dela ispita.

Na ovom mestu Zelim da se zahvalim svojim saradnicima, koautorima knjige, koji su dovoljno
“kooperativno®, ali ipak sa potrebnom dozom kriticizma, prihvatali moje ideje u kreiranju ove
knjige i na kraju pomogli da ovaj udzbenik doZivi prvo izdanje. Uz koautore knjige bila je jos
jedna manja ¢eta saradnika, ukljucujuéi nastavnike i studente ove Skole, koji su nesebic¢no
pomogli u realizaciji ovog projekta. Svima im se iskreno zahvaljujem i pozivam ih da za sledece
izdanje pripremimo jos bolji udzbenik.

Prvi autor knjige,
Prof. Aleksandar Veg

Beograd, Septembar 2015.
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